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JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 
PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI 
ABSTRAK 
 
Prototype robot pembawa barang dengan kendali manual menggunakan joystick 
wireless PS2 adalah sebuah aplikasi yang dapat memudahkan pekerjaan manusia 
lebih efektif dan efesien dalam hal memindahkan barang. Alat ini merupakan 
modifikasi dari judul-judul sebelumnya yakni pada tahun 2015 telah dibuat alat 
pemindah barang dalam bentuk sebuah mobil dengan konsep serupa. Namun pada 
alat ini, alat pembawa barang yang dibuat dalam bentuk sebuah robot dengan 
gripper yang dapat dikendalikan dengan menggunakan joystick wireless PS2. Robot 
ini dapat membawa barang dari satu tempat ke tempat lain dan kemudian 
menampilkan keadaan hal robot penggerak yang sedang dikendalikan dengan 
bantuan LCD. Di sisi alat terdapat receiver berfungsi untuk menanggapi data yang 
dikirimkan oleh joystick. Mikrokontroler arduino mega2560 yang berfungsi sebagai 
unit pengolahan data untuk melakukan pengolahan data agar dapat menjalankan 
kontrol logika  motor DC sebagai logika maju, mundur, kiri, kanan, dan berhenti 
serta gripper yang terdiri dari motor servo sebagai logika penggerak lengan robot 
atas dan bawah serta servo gripper untuk membuka dan menutup. Tombol up, 
down, left, dan right digunakan sebagai kontrol pergerakkan motor DC untuk maju, 
mundur, belok kiri dan belok kanan. Tombol select, start, X(Cross), dan O(Circle) 
digunakan untuk kontrol motor servo pada lengan robot yaitu lepas, jepit, lengan 
turun dan lengan naik. 
 



















FUNCTIONS OF WIRELESS JOYSTICK AS MANUAL CONTROL 
SYSTEM IN ROBOT MOVER STUFF PROTOTYPE 







ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT 
MAJORING TELECOMMUNICATION ENGINEERING 
ABSTRACT 
 
Robot mover stuff prototype using wireless joystick PS2 is an application that can 
facilitate human work more effective and efficient in terms of mover stuff. This tool 
is a modification of the previous titles in 2015 has created a tool transfer of goods 
in the form of a car with a similar concept. But on this tool, the tool transfer of 
goods made in the form of a robot with an arm in front of him which can be 
controlled using wireless joystick PS2. This application can move stuff from one 
place to another and then displays the state of things driving the robot being 
controlled with the help of the LCD. The hand tools are receiver that serve to 
respond to the data transmitted by joystick Microcontroller arduino mega2560 that 
serves as a data processing unit to perform data processing in order to be able to run 
the control logic DC motor as logic forward, backward, left, right, and stop as well 
as the logic driving the servo motor robotic arm up and down as well as servo 
gripper to open and closing. Buttons up, down, left, and right used as control of 
movement motor DC to advance, backward, turn left and turn right.Buttons select, 
start, X(Cross), and O(Circle) used to motor control read in robotic arm that is off, 
flops, arms down and arms up. 
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